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Die vorliegende Rrfinrlnng betrifift eine Vorrichtung zum Anbringen klebender Grifie 
an cutlang einem Weg bewegte Lasten, beispielsweise in einem Verpackungssystem. 

Zahlreiche Hanshaltwaren (wie Getranke, PapierroUen, Waschpulver und -fiQssig- 
keiten, Seifen) sind oft in MoM-Packungen verpackt, die eine groBe Zahl eirxzelner 
WaienpacJcungen umfassen, die dutch einen Karton Oder eine wiimeschrnmpfbare 
Verpackung zusammengehalten werdeiL Solche Packungen werden tolichcnvcise als 
Lasten bezjtichnei und diesc Be23eichnung wird in der nachfolgenden Beschreibung und 
den PatentansprQchen verwendet werden. 

Vorzugweise sind Lasten mit einem oberen Tragcgriff versehen, der cin emftohes 
Tragen derselben mit einer Hand ermdgEcfat. 

Sehr beliebt wegen ihrer Binfachheit und ibrer geringen Kosten sind klebende Grifie. 
Ein Griff dieser Ait besteht noimalerweisc aus einem Stuck Klebcband, dessen Mittel- 
bereich nicht klebend ist, beispielsweise, indem ein Papierstredfen voigesehen ist 
Daher weist der Griff nacheinander einen klebenden Berrien, efnen nicht klebenden 
Bereich und einen klebenden Bereich au£ 

Grife dieser Art sind beispielsweise in US-A-4 906 319 zusammen mit einem Verfah- 
len einer Vomchrtmg znr ihrer Herstellung und zum Anbringen derselben an 
Lasten mit einer wtones chnnnpfbaren Verpackung beschrieben. Nach diesem Stand 
der Technik werden die Grifie aus einem nicht wairneschrurnpfbaren Band und Papier- 
bandbereichen hexgesteUt, die voneinander geschmften werden, und an den warme- 
schrumpfbaren Film angebracht werden, bevor dieser urn die Waren gewickelt wircL 
Nach dem Verpacken einer Last wird die Verpackung urn die Last wSrmegesdinimpft, 
welche anf diese Weise mit einem kiebenden Griff versehen ist. 
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Ein ahnliches Verfehren ist in US-A4 700 528 und US-A-4 830 895 bescfcrieben, bed 
dem Griffe aus Klebeband vor dem Erwarmen an eine wanneschrumpfbare Verpak- 
kung angebracbt werderL In diesem Fall besteht der Griff aus einem Stuck Klebeband 
(ohne jeden nicht klebenden Bereich), das an die Veipackung angehefete winL Eine 
Reihe von Perforations! irrien ist durch die Verpackung Mndurch errtlang dem Mittel- 
bereich des Griffe vorgesehen. Nach dem Schrompfisn sinrf Ofrhungen entlang dem 
Mittelbereich des Grifis ausgebildet, die das Emmhren einer Hand znmErgreifen der 
Last ermoglichen. Der nicht klebende Bereich besteht aus dem Mittelbereich des 
Klebebandes, der zwischen den Perfbrationslmien an die Verpackung angeklebt ist 

j 

US-A-3 557516 beschreibt ein vergleichbaies Verfahren mit den Scbritten des haften- 
den Anbringens ernes nicht scfarumpfbarcn Bandmaterials in regelmflfiig beabstandeten 
Intervallen an ein schrumpfbares Folienmaterial, des Wickelns der Folie urn eine Last 
und des Schrumpfens der Folie urn die Last, so daB sich das nicht schrumplbare Band 
zur BUdung ernes Tragegrifis nach auBen w6lbt 

SSmtliche vorgenannten Verfahren bescbreiben das Anbringen von Grifren an ein 
Vexpackungsmaterial vor dem Verpacken der Last und dem Schrumpfen des Verpak- 
kungsmaterials. 

US-A-4 758 3 0 1 beschreibt eine Vorrichmng zum Anbringen von Griffen an Lasten* 
nrit einer intemrittiere nd angetriebenen dre he nd e n Trommel, anfderen AnBegomfan gs- 
flache eine Saugeinricfatung mm Halten eines von einer Spule zngefQhrten Griffbandes 
vorgesehen ist Die Trommel bewegt das Grtffband durch eine Schnei dvocrrichtung, urn 
vorbestimmte StQcke des Bandes zur Bildung von Griffen abzuschneiden, und bewegt 
es weiter zu einer Position, an der die Griffe durch Applikatorarme klebend an eine 
Last angebracbt werden- 
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Vomchtungon zum direkten Anbringen von Kkbeband an listen smd aus dem Stand 
der Technik ebenfells allgemein bekannL Sie weisen ubncherweise mehrere schwenk- 
bat angebiachte Anne au£ die das an die Last zu heftende Band fuhren, nnd sie er- 
foricmehie separate Sc^dvorrich^ 

stocks. Diese Vorrichtungen konaen zum Anbringen von Grifibandem verwendet 
werde^wemdasvorbestinrntteStOc^ 

sie komplex und kostspklig nnd etfbrdem teure Wartungsatbeiten aingrund inter 
grofien Zabl an bewegbaren Teilen. 

EinBeispiel fur diese Art von Masdnnenist mIT-A-1 142 303 ofBsnbart. Darin ist 
eine Vorrichtung zum Anbringen ernes Stocks Klebeband am eine Last bescfcrieben, 
wdciffiemenetsten Anbrmgarm zumAiiheftenc^Voiderendcsdesiaebebandesaii 
die Vorderseite deranVommmden Last und zwei andere Federarme zum Andrucken 
cksBandesandieOlra-rmddieRik^ 
Abschneiden des Bandstflcks vorgesehen. 

In EP-A-0 560 699 (Doknment nach Art. 54(3) EPU) ist eine Vorrichtung zum An- 
bringen von Grinen an entlang emem Weg bewegten Lasten bescbrieben. Diese 
VonicfatimgweistdnenHe^ 

dem Weg aufweist Der Hebel wild von einer Antriebseimichtong gedreht, urn den 
Hebd beijedem AnstoBen einer entiang dem Weg bewegten Last gegen den Ann des 
Hebels zu dreben. Der Hebei ist als eine Stage mh zwei entgegengesetzten glatten 
GleitGSchen fllr ein Griffband ausgebildet, die untcreiiiander durcb zwei abgerundete 
Endes der Stange verbnnden smd. Das Grifiband ist anf dem Hebelaxm durch eine 
Hflltf rinrr**™? g^S" 1 . welche <*B&baad mit dessen nicht klebenden Seite an 
den Ann anlegt und die klebende Seite fieiliegend halt Die vorliegende Erfindung 
schafflt eine Vorrichtung zum Anbringen HebenderGrifteaneinel^sowoMnnFalle 
einer Packung von Einzelwaren, die durch eine zus ammenb a l tende Einrichtung, 
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bdspielsweise eine warmegeschrumpfte Verpackung, 2usammengebalten sind, als anch 
im Falle eines Einzelartikels, bcispielswelse einer Box. 

Die Nachteile und Unzulauglichkeiten des Standes dcr Technik werden durch die 
variiegeode Erfindnng tiberwunden, iudem diese eine Vorrichlung zmn Anbringen 
klebender Grifie an entlang einem Weg bewegte Lasten gemfifl den M edcmaien des 

Puritan gprnchs 1 schaflft. An einem snlchen T4flh*I wrist rtift Hnfo^Tirlitnng 

weise in den Gieitflfichen des Hebels ansgebildete LScher au£ die standig mit einer 
UnterdruckqneMe verbunden sind. Da das Band in der Mitte def abgerundeten Enden 
geschnitten wird, haftet der hintere Endbereich nicht fbst an der Last, da es nicht durch 
den Hebel an diese angedrOckt wild. Jedoch volleadet die Ausfahrbewegung der 
abgenmdeten Bnden vartgilbaft den Anbringvorgang dutch das Andriteksn des hinteren 
Endbereichs gegen die Last 

Bed emer solchen Vomcfatung stfifit die Vordecsdte jeder aufdem Weg bewegten Last 
cecen emen exsten Ann des Hebels, Ah. den im Weg befindlichea Ann. An diesem 
Arm hegt einer der klebenden B ereiche des Griffe frei, so daB dieser klebeodc Bereich 
an die Last geheftet werden fcann. Umrrittelbar danach wild die Hebelantriebsem* 
richtung durch den Stofi der Last aktrviert, uzn den Hebcl urn ungefalir 180° mit einer 
derartigen Drehgeschwzndigkext zu drehen, dafi der andere Ann des Hebels gegen die 
ROckseite der Last stdBt Zu diesem Zeitpunkt wird der andore klebende Bereich des 
Griffs, der auf diesem anderen Anne des Hebels freOiegt, an die Last geheftet Somit 
werden die beiden kiebenden B ereiche des Griffe an voneinander beabstandete B erei- 
che der Last geheftet, walnend der nicht klebende Bereich sich liber der Last zwischen 
diesen erstreckt 

Nach einem Ausfuhnmgsbeispiel der vorliegenden Erfindung weist die Vorrichtung 
einen Hebei mit einem in einer Position Qber dem Weg befindlichen Arm auf. Eine 
Halteeinrichtung ist an dem Arm vorgesehen, urn emen Griff zu tragen, der auf einer 
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FlSche des Arms derail aufliegt, dafl die nicht klebende Scite am Amianliegt, wahrend 
die klebende Seite freiliegt DarOber hinaus ist dee Hebelamriebsemrichtung vor- 
gesehen, die den Ann urn ungefiihr 360° steuerbar dreht, nachriem eine entlang dem 
Weg bewegte Last den in dem Wegpositionierten Ann angestofien hat 

Bei einer solchen Vamchtung stdCt die Vorderseite jeder auf dem Weg bewegten Last 
gegencueVcrfersefteeinesm 

klebenden Bereiche des Griffe ftei, so dafi dieser klebende Bereich an die Last geheftet 
werden kann. Unmittelbar danacb wird die Hebelaxitriebseinrichtang darch den StoS 
der Last aktiviext, urn den Hebel urn ungefahr 3 60° mit edner deraitigen I>nehgesciiwin- 
digkeil zu drehen, daB die RQckseite des Anns gegen die Rtickseite der Last stoBt Zu 
dies em Zeitpunkt wird der andere klebende Bereich des Grifts, der auf der Rnckseite 
des Arms freiliegt, an die Last geheftet Somit werden die beiden klebenden Bereiche 
des Griffe an vonemander beabstandetc Bereiche der Last geheftet, wShrend der nicht 
klebende Bereich sich uber der Last zwischen diesen erstreckt 

Die Griffe werden der erfmdungsgemaBen Vomcfatung in Form von Grifib3ndern 
zugefuhrt, dh. als Band, in dem die Griffe fflx&inandezfalgen. Genauer gesagt ist ein 
solches Band ein Klebeband mit nicht klebenden Bereichen in regelmSBigen Ab- 
stSnden. Das Band kann beispielsweiseimttdseinCT 

im Stand der Technik der Anmeldung erwahnten US-A-4 906 319, hergestellt werden. 
Feroer kann das Band in gebrauchsfertiger Form vorliegen, oder von einer mit der 
erfrnchmgsgemaBen Vomchtung verbundenen spezieUen Vomchtung bereitgesteUt 
werderL 

Damh die erfmdungsgemflBe Vomcfatung in der Lage ist, mit dem Griffband zu 
arbeiten, weist der Hebel eine Schneadvorrichtung am; nm jeden der anfemanderfolgen- 
den Griffe von dem Griffband zu schneiden. Vorzugsweise erfolgt das Schneiden 
nachdem das Band an der Last angebracht ist. 
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Vorzugsweise weist die Schneideinrichtung zwei Klingen, eine fllr jeden Ann, au^ die 
in Querricbtung am aufiersten Bnde der abgenmdeten Enden des Hebels vorgesehcn 
sind. Jede Klinge wild vorzugsweise durch Due eigene pneumatische Rinrmtrt^TTig 
unabhftngfg cntlang dem Hebel zwischen einer Rnhestellung, in der die Klinge nicht 
ans dem abgenmdeten Ende des Arms vorsteht, und einer Schneidposition bewegt, in 
der die KHnge ans dem abgenmdeten Ende vorstehL 

Die Bewegung der Korper der abgenmdeten Baden kann auf verschiedene Weise 
erfblgen. Vorzugsweise betatigt die pnenmatische Einrichtung der Klingen auch die 
Kfoper der abgenmdeten Enden des Hebels mittek einer Leerfa^nordnung, die znerst 
die Klinge aus dem abgenmdeten Ende drQckt nnd angrViiiftRptwi den KQrper des 
abgenmdeten Endes selbst vorschiebt Diese Losirog ist dahingehend sehr vorteilhaft, 
daB durch eine einzelne Antriebseinrichlxing mehrere Aufgaben durchgefuhrt werden. 

Der Griff kann einfech an der Last angebracbt warden, ohne anf das Vorsehen eines 
Zwischenraums unlex dem mittleren nicht klebenden Tefl desselben Rficksicfat nehmen 
zn mOssen. In den meisten Fallen ermdglicbt es die unregelmfiBige Form und/oder die 
Verformbarkeftderl^^ e 

bevorzogt werden, eine deutHch ausgebildete Schlaxrffe im Mittelbereich des Griffc 
vorzusehen, um aicherzustellen, daB Freiraum unter dem Griff besteht. Zu diesem 
ZweckmnB die Vorrichtung audi eine Scbiaufenbildungsanordnimg aufweisen- Nach 
einem bevoczugten AusfiJhrongsbeispiel weist eine solche Schlaufenbildungsanord- 
mmg zwei zuriickziehbare Stifte an£ die an dem Hebel in einer seitlich von der Mitte 
des Hebels versetzten Position abstehend angeordnet sind. Vorzugsweise ist jeder Stift 
von seiner eigenen pncnmatischen Einrichtung zwischen einer zurfickgezogenen und 
einer vorstehenden Position getrieben* 

Die Aktivierung der verschiedenen getriebenen Teile kann aaif zahlreiche verschiedene 
Wege erfolgen. Vorzugsweise weist die Hebdanlriebseinrichturig einen Elektromotor 
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und eine elektrische Bremsenkupplung auf, die durch einen Positionssensor aktiviart 
wird, der nahe dem Hebel angeordnet ist und eikennt, wean der Hebel durch den Sto8 
der Last bewegt wird Vorzagswcisc wird die pneumatische Enrichtung der Klingen 
durch einen optischen Sensor aktiviert, der auf das zugefiihrte Griffband ausgexichtet 
ist und erkennt, wenn ein voUstfindiger Griff zugeffihrt ist Daruber hinaus karm die 
Vomchtung vorzugsweise eine PosrdonsHkermvmgseirjriditmig aiifweisen, urn zu 
erkennen, welcher der Arme des Hebels stch fiber dem Weg der Lasten befindet und 
welche Klinge somft aktxviert werden muB. 

Weitere Mericmale imd Vorteile emer erffadungsgemaBen Vomchtung ergeben sxch aus 
der nachfolgenden Beschredbung mehrerer Ausfuhrungsbeispiele, wobei die Figuren 
zeigen: 

Figur 1 - eine schematische perspektrvische Darstellung einer ftifindnngsgemftflen 
Vomchtung, die als Teil eines Lastweges angeordnet ist, 

Figuren 2 bis 5 - schematische S eitenansichten der Vonichtung nach Figur 1, die 
verschiedene aufeinanderfblgende Operadonsphasen darstellen, 

Figur 6 - eine vexgr5Berte perspektrvische DarsteHung ernes abgerundeten Bodes des 
Hebels der Vonichtung von Figur 1 , 

Figuren 7 bis 9 * Qoerschmttsdarstelhingen des abgerundeten Bodes entlang der Linie 
X-X in Figur 6, die verschiedene aufeananderfblgende Operationsphasen zeigen, 

Figur 10 - eine schematische, teirweise geschnitteae Darstellung der QrebverHndungen 
und der Drehwelle, wobei die pnenmati schen Verbindtmgen zwiscfaen der Drehwelle 
und dem Hebel dargesteUt sind, 
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Figur 1 1 - eine Quersdroittsdarstellung der Drehwelle entlang der Linie Y-Y in Figur 
10, 

Figur 12-ist eine trilweise gescfanittene Seitenansicht des Hebels, welche die Unter- 
drnckverbindungen der Hebelhaiteeinrichtung imd der Untenimckerzeugungsein'- 
richtung darstellt, 

Figur 13 - eine Vorderansicbt des Hebels* die einen Teilquerschnitt eber Unterdruck- 

C^ jg^lg TH lg ^ftTTifri d^tung diSEStellty 

Figuren 14 bis 18 - scfaemafische Seitenansichten ernes anderea Ansfiihnmgsbeispiels 
der erfiiKiungsgem2Ben Vomchtung, wobei verschiedene aufemana^rfblgende Opexa- 
tionsphasen dargestellt sind, 

Figur 19 - eine schematische perspektmsche Ansicfat eines bevoizugtcn AiisfTlhnmg^ 
brispiels der erfindungsgen^Ben Vomchtung, das als Teil eines Lastwegs vorgesehen 
ist, 

Figur 20 - eine scfaem atische Sejtenanacht der Vonicfatmig van Figur 1 9, 

Figur 21 - rtn* scfaematische Tefl-Itockapsdcht «nes bevrnzagtep Aiiflffflmmff^gpiek 
der Vonichtung von Figur 19, 

Figur 22 - eine schemansche Draufsichl eines bevorzugten Ausfflbrungsbeispiels der 
Vomchtung von Figur 19, 

Figur 23 - eine vergrdBerte Darstellung der Positicmseikennungseuirichtung zem 
Steucrn der Bremsenkupplung, 
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Figur 24 - eine vergrflBerte DarsteDung dcr PositionsCTkamiimgsemrich zum 
Steuern des Vorschiebens der Stifle der ^ImrfenKnATngg^oixIming. 

Figur 25 - eine vergrdfierte Darstelhing der Positionserkeimungseiiirichtung zum 
Steuern des Vorschiebens der Klingen, und 

Figur 26 - eine scfaematischc Darstellung des pneumatiscfaeo Kreiscs und des Sensor- 
systems zum Steuern der BetStigung der erfindungsgemaBen Vomchtung. 

In den Zeichnungen, in denen gleiche Bezugszeichen gleiche Elemente in samtlicben 
Figuren bezeichnen, heTeichnet f. erne geeignete Ta^ die aiis gtrw>r i»tiv6rehftn Tiny <vW 
aus beliebigen anderen regekoaBig o der unregelmfiSig gefbnnten Paketen von Waren 
besteheakann. Wle in Figur I daigestelk, warden die Lastea 
1 bewegt, derbeispielsweise einen Bandforderer 2 aufweist Eine Station 3 ist als Teil 
des Bandwegs 1 voigesehea, die dem Anbringen eines Griffe H an jede auf dem 
Lastweg 1 bewegte Last L dierrL 

DieStatkra3 weistemeLasttrage^^ 

die TeQ des Lastweges 1 and. Im Mittelabschnitt der I^sttragestruktur 4 sind zwei 
angetriebene Seiteuxiemen 6 und 7 zum FQhien und Bewegen der Lasten L in einer 
prfizisen Ansrichtung entlang dem Lastweg 1 vorgesehen. Solche angetriebenen 
Seitenriemen 6 u n d 7 sa id bekannt und sind vorzugsweise einstellbar an der Lasttrar 
gestniktur4angefaacfat,umdieEmstel^ 1 zu erm6glichen. 

Ferner werden die Riemea auf hedcBmmKehe Weise angetrieben, urn die Lasten L 
thuch die Station 3 mit nonnalen Befriebsgeschwriidigkeiten zn bewegen. Alle anderen. 
geeigneten FSrdereinrichtungen kdnnen ebenfalls verwendet werden. Femer ist in 
demselben Mittelabschnitt der Lasttragestruktur 4 eine Vorrichtung 8 zum Anbringen 
der Uebenden Grifie H (siehe Figur 5) an die Lasten L vorgesebea 
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Die Griflfe H werden der Vomchtimg in Form eines Grifibandes T zugefuhrt En 
soiches Band ist, genaugesagt, erne Abfclge von noch nicht voneinander getrennten 
OrifieEL Urn UrJdaiheiten zu venneiden, wurde in den Zdchmmgen das Bezugszeichen 
H nur verwendet, wenn ein Griff von dem Band getrenni ist; Grifife, die noch ab- 
zutreanen sind, haben das Bezugszieichen T, dasie noch Teil des Griffbondes sind. Das 
Griffband T (und jedcr Griff H ebenfalls) weist eine erstc Seite an£ die vollstandig 
rdcht klebcnd ist, wahrend die zwcite Seite klebende und nicht klebende Bereiche hat 
Aus Grtoden der Rinfachheit wird diese andere Seite in diesex Anmeldung stets als 
"klebend" bezeicbnet, obwohi sie auch nicht klebende Bereiche aufweisL 

Die Vomchtung 8 weist zwei Pfbsten 9 und 1 0 zu beiden Sdten der Strakror 4 au£ die 
durch einen transversalen VcrstariDungstrSger 11 fiber der Struktur 4 verbundea sind. 
Die Pfbsten 9 und 10 weisen vorzugsweise an sich b^cannteTeleskopiereinheiten anf, 
die einen Emstellmechainsmus, beispielsweise eine (nicht dargesteOte) Schnecken- 
anordnung aufweist, die zur vertikalen Einstdlong der oberen Bereiche 9A und 10A 
derselben manudl oder durch einen Motor betreibbar sind Eine horizontale Drehwelle 
12 ist vorzugsweise drehbar durch die oberen Bereiche 9A und 10A der Pfbsten 9 und 
lOgestfltztundisttibere 

und eine elektrische Bremsenkiroplung 15, durch einen Elektromotor 13 angetrieben. 
Die Drehwelle 12 ist auf herkommlichc Weise durch (nicht dazgestellte) Lageranord- 
nungen in den oberen Bereichen der Pfbsten 9A und 10A gesttttzt Solche Lager- 
arxxrdnungen ennoglichen das Drehen der Welle 12 in bezug zu den Pfosten 9 und 10, 
verhindem jedoch im wesentlichen one axiale Bewegung der Drehwelle 12. Femer 
sind samtliche Drehverbindungen, Sensoren und andeie im fblgenden beschriebenen 
Teile, die an der Drehwelle 12 vorgesehen sind, vorzugsweise oberhalb der Struktur 4 
zwischen den Pfbsten 9 und 10 angeordneL Die elektrische Bremsenkupplung 15 ist 
bekarmt und weist eine elektromagnetische Bremse auf. Ist die Kupplung deaktrviert, 
istdieBremseateviertiinddieDrdiw^ 12 ist am Drefaen gehfndert Wahreoddessen 
dreht der SnBere Kupplungsbereich der Bremsenkupplung 15 wetter, da er von dem 
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Piemen 14 kotttinnieriich angetrieben wird. Da die Kupplung jedoch deaktiviert ist, 
erfolgtkeine Obertragunganf die Drehwelle 12, Wenn die Kupplung aktiviert ist, ist 
die Bremse deaktiviert und die Drehwelle 12 ist drehbar vcrbunden, tan mit detn 
SuBeren Kupplungsbereich zu drehen, der durch den Motor 13 fiber den Riemen 14 
getrieben wild. Die Zeitsteuenmg der AklivieningundderDeaktme^ 
und der Biexnse weiden im fblgendea beschrieben. Eine sotehe herkdmmlicbe elek- 
trischc BremsenkiTpphing 1 5 wild von Gerit S. p. A*, Ma3and, Italien, hergestellt Der 
Motor 13 iMirft kontinuierlich und ist vorzugsweise am oberen Bereich 10A des Pfb- 
stens 10 zur veitikalen Bewegung mit der Drehwelle 12geJagcrt 

EinHebel 16 ist an der Welle 1 2 mit dies©* drehbar verkeilt angefcrachl Der Hebel 1 6 
bestefat aus zwei entgegpngesetztea identischen Armen 17 und 18, die abwechselnd in 
Position fiber dem Weg 1 drehbar sincL Wie in Figur 2 daigestellt, weist der Hebel 16 
eine Stange mit zwei entgegengese£zten glatten Gieitflachen 19 au£ die untereinander 
durch zwei abgerundete Enden 20 der Stange verbundea sind 

Wie in den Figuren 6-9 dargestellt, ist em Hauptteil der abgenmdcten Enden 20 des 
Hebels 16 auf K6ipem21 ansgebildet, die bewegbar vom Inneren des Hebels 16 her 
verschobea werden, um sich in axialer Ricbtung desselben zu erstrecken. Der Rest der 
abgenmdeten Enden 20 bestefat aus den Enden von Seiten Platten 16A, diezusammen 
mitein»Mittelstangel6BdeaiH*el 16 Mden. Die Lmenflache werrigstens emer, und 
vorzugsweise beidear, Seiteoplatten 16A nahe den bewegbaren Kdzpem 21 sind mit 
zwei parallel zur Langsachse des Hebels 16 angeordneten Ui^Hscfalitzcii oder -nuten 
40 versehen Die Langs9chlitze 40 nehmen zwei Stifte 39 au£ die sich von den Seiten- 
wfinden der Kdrper 21 aus erstreckea, wodurch der Hub der Korper 21 gefuhit xmd 
begrcnzt wild. Femer erstreckt sich ein mittlerer Veriangenmgsbereich 16C dieser 
Mittelstange 16B in Langsrichtung, wie in Fig. 6 dargestellt, um mit Schenkelbereichen 
21CderKdrper21 zusammenzngreifen und die Fflhnmg der Karper 21 zuuntersttttzen, 
Ein Rfickhaltelement 38 ist auf herkommliche Weise am oberen Bide der genannten 


PAGE 15/75 * RCVD AT 1/19/2005 5:00:22 PM ^Eastern Standard Time] * SVR:USPT0-EFXRF-1/24 • DNIS:273446S * CSID: 17245235230 ■ DURATION (mm-ss):28-20 


JAN. 19. 2005 5:13PM LJUNGMAN LAW OFFC 1 724 523 5230 


NO. 193 P. 16 


12 

Kdiper 21, insbesondere an den oberen Enden jedes Schenkelbereicha 21 C der Korper 
21. Das Ruckhalteelement 38 hat die Doppelfanktion des Zusammenhahajs zweicr 
Halbteile 21A und 21B, die vorzugsweise die Kdrper 21 bilden, und des Schaffens 
eines Sitzes 38A zum Zurflckfuliren der Kdiper 21 in ihre Rflckzugsposition, wie im 
fblgendea ausfuhrlicher beschrieben. 

Der Hebel 16 weist femer eine Halteenmchtxing zum Tragen eines Griffs aufj ao dafi 
dieser an den Seiten 19 der Arme 17, 18 anHegt, wobei die nicht klebende Seite an dem 
Hebel 16 anliegt und die klebende Seite freiliegt Eine solche Einrichtung weist eine 
Anzahl von Offmmgen 22 auf; die durch beide Gleitflachcn 19 hindurch offen sind 
Wie in Figur 12 dargestellt, sind die Offiiungen 22 mit Kar&len 41 und 41' verbunden, 
die an den Enden der Arme 17 und 18 in der Nfihe der Drehwelle 12 enden. Die 
Endbereiche der Kan2le 41 und 41' smd jeweils permanent mit einer Unterdrockqucllc 
verbunden, die im folgenden noch beschrieben wild. 

Femer ist an dem Hebel 16 eine Schneideinricbtang zum Schneiden vonGriffen H von 
dem Griffband T vorgeseheiL Diese Scfaneideinrichlung weist zwei identische Klingen 
23 auf, eine f&r jeden Ann 17 und 18. Die Klingen 23 sind an den anBersten Endposi- 
tionen der abgerundeten Enden 20 des Hebels 16 angeardnet und sind in bezug zum 
Griffband T quer ausgericbtet Femer sind die Klingen 23 gleitend verschiebbar in 
einem SchHtz in den Kfrpem 21 airigenominen. Der Scblitz ist vorzugsweisc zwischen 
den bedden Halbteflen 21A und 21B der Kfirper 21 ausgebildet Vorzugswedse haben 
die Klingen 23 7"r Erteichterung des Schneidens eine gezahnte Schneide. 

Die Kdiper 21 und die Klingen 23 weisen eine gemeinsame pnenmatisohc Antriebsein- 
richtung zum Bewegen derselbenaus den Armen 17 und 18ang dieOberemeLeeriauf- 
getriebeanoidnung wilia. In eine, Hohlraum im Inneren jedes der Anne 17 und 18 des 
Hebels 16 ist can jwieunrmtischer Zylinder 25 zum Ausfahren und ZurQckTiehm eines 
Schafts 26 ausgebildet, der femer mit einem Hammerkopf 27 versehen ist Die pneu- 
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mafischen Zylinder 25 sind von einem herkommlichen, bekannten Typ, mit einem 
einzelnen Kolben, der zwischen zwei Positionen bewegbar 1st, wic er von Festo Pneu- 
matic (Deutschland) hergestcllt wird. Der Hammerkopf 27 ist mit der Klinge 23 derart 
verbundea, dafi er sich mit tiieser in axialer R ichtirog des Hebefa 16 bewegt Der Femer 
ist der Hammcrkopf 27 glettend verschiebbar in einem in Langsrichtung verlanfenden 
Hohliaum 28 im KSrper 2 1 emgcsetzt Der in Lfingsrichtung vedaufeude Hohlraum 2 8 
hat erne Abmessung, die grSBerist als die axiale Abmessung des Hammedoopfs 27, und 
er ist mit einer Sitz 28A versehen, an den der Hammerkopf 27 enstSBt, so dafi der 
Hammerkopf 27 einen ersten Tel! des Ausfahrhubs, in dem er nur die Klinge 23 
bewegt, und einen zwejten TeO des Ausfahrhubs aufweist, in dem er die Klinge 23 and 
den KSrper 21 bewegt Der erste Teil des Ausfahrhubs entspricht dem Grad des Vor- 
stehens der Klinge 23 aus dem abgemndetenEnde 20 des Korpers 21. Der zweite Teil 
des Ausfahrhubs entspricht dem Gxad des Vorstehens des KjQipers 21 aus dem Hebel 
16. Das AbstandhalteeJement 38, das die beiden Halbteale 21A und 2 IB mitemander 
verbindet, ist femer mit einer Of&img 37 versehen, die im wesenllichen dem Durch- 
messer des Schafts 26 entspricht, jedoch geringfugig grdfier als dieser ist, und die 
kleiner als die radiate Abmessung des Hammerkopfs 27 ist Dieser Unterschied de- 
jSniert die radiate Aradehnung des Sitzes 3&A. Wenn dex pneumatische Zylinder aus 
semcr vollsttodig ansgefehrenen Position zurQckgezogen wird, so ist em erster Teil des 
Rfickzugshubs des Hammerkopfes 27 durch die Differenz zwischen der axialen Er- 
streckung des in Langsacfatung verianfenden Hohlraums 28 und des Hammedoopfs 27 
definiert, in der er ledigttch die Klinge 23 zmfldcaefat, und in einem zweften Teal des 
Ruckzugshubs, nach dem AnstoBea an dem Sitz 38A des Abstandhalteetements 38, 
werden die Klinge 23 und der Korper 21 zurQckgezogen* 

Vozzugsweise wedst die Vonichtung 8 femer eine ScfalautaibDdmigsanoninung au£ 
urn 2X1 gewalirleisten, HnR ein gewisser Raiim zum Durchfuhien einer Hand unler jeden 
angebiachten Griff frei bleibt- Selbstverstandlich ist eine solche Sdileifenbildungs- 
auordrrung nicht erforderiich und ihre Verwendung hfingt in staikem Mafie von der Art 
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der Last ab> an die der Bandgriff H angebracht werden soD. Die Anordnung wrist, wie 
in Figur 1 dargestellt, erne StQtze 29 au£ die znr Drehuog mit demHebel 16 entweder 
dnrch direkte Vertrindnng mit dem Hebel 16 odor, wie in dem dargestellten Beispiel, 
durch Keilverbindung auf derselben Welle 12 verbunden ist An der Stutze 29 sind 
zwei ausfahrbare und zuriickziehbare Stifte 30 und 31 vorgesebea, die jeweils an 
seitlich von der Mitte des Hebels 16 versetzten Poshionen angeordnet sind Jeder der 
Stifle 30 und 31 fat durch seinen dgenenpnenmatischen Zyiinder 32 zwischen einer 
zurGckgezo genen Position, in der der Stift das Anbringen des Grifibades T nicht stSrt, 
undeiner vorstehenden Position bewegbar, in der der Stift beim Anbringen des Griff- 
bands T xnitvvirkt In der Mitwirtamgsposition steht der Stift wenigstens teilweise fiber 
die Breite der Gleitflache 19 voi^ Gber die das Band T lauft Die pnecrmatischen Zyiin- 
der 32 sind Ein-Kolben-Zylinder mit zwei Positionen von einem bcrkommHchm Typ, 
wie er beispieJsweise von Festo Pneumatic (Deutschland) hergestellt wird. 

Die Vorrichtung 8 weist ferner verschiedene Sensocrinrichtungen zum Brtennfln 
vetscbiedener Situationen und zum entsprechenden Aktivieren der Vorrichtung au£ 
Allgemein gesagt, kann es sich bei dieser Sensoreinrichtung urn eine optische, erne 
magnetische oder eine induktive FinrichtiTTtg handeln. Die optische Sensoreiniichtung 
weist eine LichtqueUe und eine Photozelle die das Untezfarechen des Lichtstrahls 
durch einen Gegenstand erkeont Magnetische oder induktive Sensoreinricbtungen 
habenemen auf der Drehwefle verkeihen Nocken, der edne Veranderung des magneti- 
schen oder elektrischen Feldes eines oder zweier seitlich des Nockens angebracbter 
Sensoren bewirkt. 

Vorzogsweise ist, wie in den Figuren 3-5 dargestellt, em optischer Sensor 33 vor- 
gesehen, urn zu erkermen, wenn der Hebel 16 durch den Stofl einer ankommenden Last 
L bewegt wird Der Sensor 33 kann einfach an den Pfostcn 9 und 1 0 oder den Trager 
11 mantiert werden. An weiterer optiscber Sensor 34 (siehe Figur 1) ist mittels einem 
Bugel 34A an dem Trager 1 1 angebracht und anf das zugefEhite Griffband T ansge- 
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richtet, um zu erkennen, wann ein vollstandiger GiiEf zugefilhrt worden ist Voraigs- 
vrase reagiert dcr optische Sensor 34 airf 

T und ist derart voreingestellt, daB er das Passieren eines vollstandigen Grifts H in 
Form des Bandes T anzrigt 

Eine Wi n ^>r ft ^ tf ^ g ^ CTm ^^^ n " chtim ^ ^ ^ e ^ en ^ s ^ ^ ^ vor " 

gpgeben, w schematisch in Figur 1 dargestellt Nacheinembe^^ 

beaspiel der vorliegenden Erfindung ist die Drehwdle 12 mrt zwci solchea Positions- 

erkfiimungsehmc^ 

sind. Die etste und die zweite ErkennirngBeinrichtung 3 5 und 35 1 kftmen an beliebiger 

Stelle entlang der WeUe 1 2 angeoidnet sein, solange sie nichl die anderen Elemente 

stifren. Vcwzugsweise sind sie nahe den Pfi3stm9oderl0angdwachtoderdunA^ 

andereSttitetrak^ 

mSBig fixiert werden konnea. 

NachFigur25wristtoeisteSen^^ 
au£toseitlichnaheeinemmitdCT 

sind. Die Position des ersten Nodcens 63 steuert das Vorechieben und das ZurOckrie- 
h^n des p*"™** Zytmders 25 des geeianeten Aims 17 oder 1 8. Genauer gesagt 
steuert einer derinduktiven Sensorcn 61 und 62 denZylinders25 des Anns 17, w2h- 
rend der andere indnknve Sensor den Zyiinder 25 des Anns 18 steuert Jeder der 
feststidwrnden Sensorai 61 

der Welle 12 dieht Die Drebung des Nockens 63 verarsacfat eine Veranderung des 
elektrischen Feldes der Sensorcn 61 und 62 in altemierender Weise, wodurch das 
Vorschiebea und das ZurQdczifl^ 

1 8 zur richfigen zeit aktiviert wird. Der Nocken 63 hat eine Vorderflgche 63 A, eine 
Riickflache 63B und eine gebogene Flache 63C zwischen der Vorderflache 63 A und 
der Riickflache 63B. Wenn beispielsweise die Vorderflache 63A vor dem Sensor 61 
gedrehlwird,wudvondemin^ 
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Feldes erkannt Zu diesem Zeitpunkt wild ein Zylinder 25 eines dex Anne 1 7 Oder 1 8 
aktiviert, dh. ausgefehren- Wahrend der Zeit, in der sich die gekrGmmte FlSche vor 
dem indaktiven Sensor 61 befindet, bleibt dex aktivierte Zylinder 25 ausgefehren- 
Wenn die RttekflSche 6?P den mfrfrtrwen Sensor 61 passiert. ericennt der Sensor 61 die 
Vexgnde nmg des eiektriachen Feldes zurflck zprnNonnalzostand, und der Zylinder 25 
wird Trnfldrp^F 5 "- Dieseihe Ahfolge lairft anschlieflend bei dem anderen Zylinder 25 
des anderen der Anne 17 oder 18 ab, wahiend der Nocken 63 an dem indnktiven 
Seasor62voibeilau&DeTE£^ 

Zylinder 25 der Anne 17 und 18 ist aus der nachfolgenden Beschreibung der Funk- 
tionsweise besser zn entnehmen. 

Ahnlich weist cine zweite Sensordnrichtnng 35 1 , wie in Figur 24 dargestellt, zwei 
indokthre Sensorea 64 und 65 a^ 

drehenden zweiten Nocken 66 angebtacht suuL Die Position des zweitenNockens 66 
steuert das Vorschiebea und das Zuruckziehen des jmeumatischen Zylindera 32 des 
richtigen Stifts 30 oder 31. Genauer gesagt weist die zweite Sensoirimrichtung 35" zwei 
indnktive Sensoten 64 und 65 auf, die die Position dues zweiten Nockens 66 ftriccrroen, 
welcher durch Keilverbindung mit der Drehwelle 12 verbunden ist. Die Position des 
zweiten Nockens 66 steuert das Vorsrh? ***** mA das Zurflrfrzichfln der pnei TmariBchm 
Zylinder 32 der Stifle 30 und 31 ingeeigneterReinerifbl^u^ 
fiir die erste Sensoreinrichlnng 3 5 beschriebea. Einer der indnktiven Sensoren 64 und 
65 steuert das Ausfihren und das ZurOdkzi 

3 1 und der andere indnktive Sensor 64 oder 65 steiait das Ausfehrea und das Zurtok- 
2ieben des Zylinders 32 des anderen der Stifle 3 0 und 3 1 . Genaner gesagt wird das 
Ausfibien eines Zylindexs 32 aktiviert, wenn die VorierflSche 66A vor den Sensor 65 
gedrdbt wird. Der Zylinder bleibt ausge&hren, solange sich die gebogene Flache 66C 
vor dem Sensor 63 befindet und bis die 

Unmittelbar danach wird der ausgefahime Zylinder 32 zurQckgezogen. Derselbe 
Ablauferfolgtaiisdm^ 30mid 
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3 1 . Somit verursacht das stetige Dreheu der Welle 12 das Ausfahren und das Zuitick- 
ziehen der Zylinder 32 in altenaereaderWefee.1^ 

deudicher aus der nachfolgenden Ftmktionsbeschreibung der Erfmdung. Diese indakti- 
ven Sensoreinrichtungen 35 und 35* selbst sind bekanat und wexden van zahlreichen 
Firmest hergestellt, so beispieisweise van Saiet, S.pA. (Italien), OmronK-K. (Japan), 
Telemecamque (France) und Festo Pneumatic AG (Deutschlaod). 

Efe verscfaiedenen pngiimflrisriifn Ktwnente der Voirichtungen wexden fiber jeweilxge 

Ldbmgra in der Drefa^e 12 u^ 

mDrehanschlussen,dieihj^^ 

Eine Qoersdmittdarstellung geeigneter Drehanschlusse, die mit einer (nkht dargestell- 
tm) pyiTmartsfthftn Quelle znm Steuem der ra rcrnialis c bffl Zviinder 25 end 32 verfam- 
den sind, ist in Figur 10 gezeigt Solche Drebanschlflsse smd per se bekannt Nach 
ednem Ausfuhrungsbeispiel weist em erster DrefaanschluB eine Pnc umatiVhuls e 36au£ 
die aus vier ringfitanigen Teilen 36A, B, C und D besteht, die dicht initdnander 
verbunden sind, um als einhdtiicfae HOke zu wken, inder die Welle 12 drehbar ist 
Fernerbiiden die vier ringffcnnigen Teile 36A, B, C und D vier innere Rmgkammem 
42 die zur Drefawdle 12 hm ofiEen sh^ 
ist iml vier intemenK^ 

den Ringkammem 42 verbunden sind Jeder Kanal 43 ist wShrend des Drehcns der 
Welle 12 in knntinuieriicfaer Flnidverbandung mit einer der Ringkammem 42. Fjgor 11 
zeigt die Anorinungdex vier Kanale 43 innemalb derDrehwelle 12, Jede Rmgkammer 
42 ist mit der Auflenseite durch emen Kanal 45 verbunden, der fernex nrit einer (nicht 
dar^rgtelltm) h^ n™^>^» T^u^itfiquelle verfmnden ist Die HQlse 36 kann gegen 
Drehnng gesichert um die Welle 12 dumb jede mit dem Vomchtungsrahmen verbunde- 
ne herkommliehe St&tze angeordnet sein. Vorzugsweise halt die Verbindung der 
Kanale 45 mit Lemmgen, die mit der Druckhm^melle verbunden sind, die HOlse 36 
gegen Drehung gesichert 
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Die iimeren We 43 cnden inncdialb der Welle 12 in der Nine der PosKioa der 
Zylinder 32 an der Welle 12, die, wie zuvor beschrieben, durch die State 29 zum 
DreheninhderWefle 12 vobundensmi 
dendieEndenderiimHenK^ 

46 and 46* ist auf herioSmmliche Weise durch ein Kunststofl&ohr mit dem unteren 
Bereich eines der piieumatischen Zylinder 32 der jeweiligen Stifte 30 und 3 1 verbun- 
den. Die Zylinder 32 sind vom bekanntea Zwa-Kammertyp, bei dem die beiden 
Kammem durch einen Gteakdben derart voneinaiuier getenrt sind, daB eme Ka^ 
wtoh^erwritebari^ 

einer Stange verbunden, die sich vom Zylinder zmVeibinduiign^ dem Stift 30 oder 
3 1 zum Steuem des Vorschiebens und des Zurficknehens derselben erstreckt Durch 
die DurchlSsse 46 und AS geldtete Druckhift bewnitdasZiirlkicaehender Stifie30 
undSlundZufubrvonDiuckhif^^ 
der Stifte 30 und 31. 

Figur 10 zeigtfemer einen Qnaschnittdarcb tonntder (nicht dargesteUten) Pneuma- 
tikquelle verbundenen Drehanschlufl zum Steuern der pneumatischen Zylinder 25 des 
Hebels 16 nnd zmn Verbindim einer Unterdrucka^ mft den L 
zwe i te DrdjanschluBwe& 

367^, B, C D and E besteht, die dicht i n fteinander verbunden and, urn als Hnhftittic he 
HQlseza wiri^ mderdfe WeUe 12 diehba^ 

B, C, DundEfonfiniiereRingkanmiem42, die znr Drehwelle 12 ofifen sind. Jede 
RingkaminCT42istmtdfiiAn^^ 

der (nicbl dargesteUten) Druddufiquelle verbunden ist Auch hier kann die Hfllse 3G 
durch erne beliebige bekaniite StiStze^ 

gegen Drehung geachert angebracnt sein und dies gescbiditwrziigiwre^ durcb die 
Leitungen, welche die KanSle 45 mit der Druckluftquelle verbmden. 


PACE 22/75 * RCVD AT 1/19/2005 5:00:22 PM [Eastern Standard Time] * SVR-.USPTO-EFXRF-1/24 • DNIS:2734468 * CSID : 1 7245235230 * DURATION (mno-ss):28-20 


JAN. 19.2005 5:16PM LJUNGMAN LAW OFFC 1 724 523 5230 


NO. 193 P. 23 


19 


Ftinf entsprechcnde mnere KanSle 43 sind in dem entspredienden Abschnitt der WeUe 
12voigesehen > diedutcJxdieDuT^ 

verbunden smd, wobei ein Kanai 42 mit jcder der Ringkannn e m42 verbunden ist 
Jeder W43 ist wShtend des Drehens der Welle 12mkontinmeriicher Fluidverbin- 
dung mit einer der Ringkammern 42. Vier der ftnf Kaa^ 42 endea innedtfllb der 
WeUe 12 in derNahe der Position des Hebels 16. R 2 dialdurchMsse48,4ff,49i 1 nd49r 
veAindm die Enden der inneren Kanale 43 miJ der AnBenseitB der Welle 12, jedoch 
mnedaB) des Hebels 16.DieDuichlIsse48 imd48' andauf herifftrnmlk te Weise fiber 
ein Kimststofeohr mit den unteren Bereichen der pr*umatiscben Zyiinder 25 der 
jeweffigen Anne 17 m«i 18 veibimde^ 

lichc Weise mit dem oberen Bereicb der pneumatiscben Zyiinder 25 der jeweiligen 
Anne 17 und 18 verbunden. Die pneumatischen Zyiinder 25 sind, wiein Figur 10 
dargestdlt, ebenfalls vom bekannten Zwdkammertyp, abnlich den zuvor erorterten 
Zylindem 32. Der Gleitkolben jedes Zylinders 25 ist mit einer Stange verbunden, die 
sicfcvom Zyiinder zurVeibirj^ 

um dessen Vorschub nnd Rfickzug zu steuem. Durch die Durchlflsse 48 und 48' txst 
^ffibrteDnKJduftbewnictdasZurockzie^ unddesK0ipertefls2l der 

Anne 17 und 18, wabrend durch die DurcHSsse 49 nnd 49' zugeffihrte Drucklnft das 
Ausfebren der Klinge und des Korperteils 21 derAnne 17uiMll8bewffkL 

Der ftnfleKanal 43 <^mneifcalb der Welle 12 nahe einer UnteidnKkeizeugungsan- 
richtung 51 und 51'. Radialdurchlasse 50 und 50' verbinden den flteften Kanal 43 mit. 
der AuBenseite der WeUe 12. Wie in den Figuren 12 und 13 dargestellt, sind die 
Unter drudreizBUgui>gse^ 

angebracht die zum Drehen mit der Welle 12 verbunden ist Femer sind die Unter- 
tcudoxzwg^ und 51' aufberkOrnmbche Weise mit den Leitungen 

52 und 52' verbunden, die jeweils rmt den Durcblassen 50 und 50 1 verbunden sind, 
welche beide nut dem funften Kanal 43 verbunden smd Femer eratreto 
IaBleitungen 82 und 82' von der Urrferd^mkerzeugungseirmcblung 51 und 51'. Die 
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Unterdrudddtungen 53 und S3 1 ersirecken rich ebenfells von den Unterdruckerzeo- 
Lochern 22) dsr Anne 17 und 18 verbunden, wie zavor bescbrieben. 

DieUnterfrocteczeagiings^ 
ddJriedemErzeuf^vmUnt^^ 
51«(Leitangeii53iind53^aaftniiiddB 
( Uitungm52und52')dienen > 

abgefiihrt trad. Genauer gesagt, weistjede Unterdruckerzeagtmgseimichtung 51 und 
51', wie in der Figur 13 dargestellt, einen ereten Durchlafl 84 an$ der an einer Stelle 
aHmahlichverengt ist Von diesemDrossdpunkt crstieckt rich an anderer DmchlaB 86 
imwseiitlichenseDkrecto 

53 oder 53' verbunden. Cfber die Leitungen 52 und 52* zugefijhrte Druckhrft stromt 
dutch die DurchlSsse 84 jeder Unteriruckeizengangsdnrichtnng 51 und 5V, ein- 
schlieBlkft der DrosselsteUe derselben, und str6ml durcb die Leatnng 82 und 82' axis. 
Infblgedessen wird in den Durchlassen 86 und den Leitungen 53 und 53' ein Unter- 
druck erzeugt 

Zum Steuem dex Zylinder 25 nnd 32, und insbesondere znm Steuem des Ans&hrens 
unddesZurQckzkhensderK8rpa-21 undd«Sti£te30und31,istehiPneuinaadcceis 
voigpsehen, derscbematisdi in Fi^ 

mehrere Zwri-Poritionsveutile 200 exd, eines fur jeden Zylinder 25 und 32, und wirkt 
ni Verbmdung init d«n zuw erwalmten 

gleiche Anzahl von Elektromagneten 202 ant so daB die Venule aasammen die 
Steuexeiiirichtung der voiiiegendenEtfindungbilden. Geeignete Zwei-Poshionsventilc 
200, die in Kombination mit Elektromagneten 202 als Enheit vorgesenen rind, rind 
bekannt und im Handel erhatflich, beispielsweise von Festo Pneumatic AO (Deutsch- 
land). Hn Ventil 200 und ein Hekttomagnet 202 istfQr jedenderSensoren61 und62 
des Poritionssensors 35 und Sir jeden der Sensoren 64 und 65 des Poritionssensots 35' 
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vorgesehen. Der Sensor 34 ist fbmer elektrisch mit einer Gruppe aus Ventil 200 und 

Hektrc^agne^v^^ 

folgenden noch genaner beschrieben wild. 

DrodcJuftwird voneiner nicht dargw^ 

von der sich Druckleitungen 206, 208, 210, 212 und 214 etstrecken. 


und 21 8 erstrecken, die ibrerseits mit einem Zylinder 25 ernes der Arme 17 und 1 8 

verbundensind.DieLeitung2^ 

Zylindess25unddieI«tung218stdtte5iieVe*i^^ 

des Zylinders 25 her. Das zugeharige Vcnlil 200 funktioniert derart, daiJeineder 
Letamgeo 216 und 218, und damit eine der obera 
n^derDnickhiftqudleverbimdenist,w 

ist Dadurch wird der Zylinder 25 ansgefehien oder zurQckgezogen. Wie in Kgur 26 
dargestellt, wird der Zylinder 25 dmch Druckluft von der Leitung 206, die fiber die 
Leitung 218 in die untere Kammer 222 geliefert whd, ausge&hren, wahrend die obere 
Kammer 220 mit demAiistaBver^^ 

das Ventil200 diin^denmekttomagneten 202 unter Steuerung dmch die Sensoren 62 
und 34 nach links versctoben,w^ 
geeigr^WeisemitderDnicklufiveibun^ 
unteren Kammer 222 abgelassen wird. 

Die Leitung 208 ist ebeiifalls mh einem Ventil 200 veibunden, vcmdemeiiie Leitung 
224 abgeht, die nA einer oberen Kaininer 226 

und cine Leitung 228 ist mit einer unteren Kammer 230 des zweften Zylinders 25 
verbunden. Wie dargesteltt, ist das Ventil 200 betriebsmaBig derart poshroniert, daB 
r>uckluft vender Leitung 208 fiber das Venn! 200 und die Leitung 224 zur obeien 
Kammer 226 gefuhrt wird, um so den zweiten Zylinder 25 zurfickzuziehen. Zum 
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Autsfehren des Zyiinders 25 wird das Ventil 200 durch den Elektromagneten 202 unto 
Steuerung dnrch die Sensoren 61 und 34 nach links verschoben. Als Ergehnis wind 
Dmckluft derurrtenm Kammer 230 fiber die Leitung 208 dutch das Ventil 200 und uber 
die Leitung 228 zugeffihrt, wahrend dcr Druck aus dcr oberen Kammer 226 abgelassen 
wad. 

Die Leitung 212 ist mit einem Ventil 200 verbunden, von dem erne Leitung 232 
abgebr, die mit einer oberen Kammer 23 4 des Zyiinders 32 ones der Slide 3 0 o der 3 1 
verbunden ist, nnd eine Leitung 228 ist mil eincrunt^ 

32 verbunden. Wie dargestellt, ist das Ventil 200 ist betriebsmaCig derart angeordnet, 
daB Druckluft von der Leitung 212 fiber das Ventil 200 und die Leitung 236 zur 
unterea Kammer 238 geleitet wild, urn den Zylinder 32 acnszu&hten, Zum Znriickzie- 
hen dieses Zyiinders 32 wird das Ventil 200 dutch den Elektromagneten 202 unter 
Steuerung durch den Sensor 64 nach links verschoben- Infblgedessen wild Druckhrft 
der oberen Kammer 234 uber die I^rtung 212 Cber das Ventil 200 und die Leitung 232 
zpgefllhit, wahtead die untere Kammer 238 mit dem AuslaB verbunden ist 

Die Leitung 214 ist mit einem Ventil 200 verbunden. von dem eine Leitung 240 
abgeht, die mit einer oberen Kammer 242 des Zyiinders 3 2 des anderen der Stifle 30 
Oder 31 verbunden ist, und eine Leitimg 244 ist mit einer unteren Kammer 246 dieses 
anderen Zyiinders 32 verbunden. Wie dargestellt, ist das Ventil 200 ist betriebsmafiig 
derart angeordnet, daB Druckluft von der Leitung 214 uber das Ventil 200 und die 
Leitung 240 zur oberen Kammer 242 geleitet wird, urn denZylinder 32 zurttakzuzie- 
hen. Zum Ausfahren dieses Zyiinders 32 wild das Ventil 200 durch den Hekrro- 
magneten202 urrtex Steuerung durch den Sensor 65 nach links verschoben. In&lgedes- 
sen wird Druckluft der lmteren Kammer 24 6 tlber die Leitung 214 fiber das Ventil 200 
und die Leitung 244 zugefuhrt, wfihrend die obere Kammer 242 mit dem Auslafl 
verbunden ist 
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Wie zuvor beschrieben, wird der Sdmcidvoigang, imd insbesondere das zeitlich 
gesteuerte Ansfahren und ZuriSckzieh en der Zylinder 25, durch das Aktrvderen und das 
Deaktivieren derjeweiligen Elektromagnete 202 und das sich daraus ergebende Ver- 
schieben der Ventile 200 unter Stcuerung durch erne Kombination von Sensoren 
gF5tfftifrt^ nfimlkh <*err F*™*™ ^ Apt Ausgabe ***** vnllgtgnHig^ ttmyTgriffc h% 
Bandfonn erkennt, und einem der Sensoren 61 und 62 des Positionsscnsors 35. Sobald 
die Vorderfllche 63A des Nockens 63 sich vor dem Sensor 61 oder 62 befindet, und 
solange ein beliebiger Bereich der gekrummten Fl2che 63C vor diesem Weibt, sendet 
der Sensor 61 oder 62 ein Signal an den entsprechenden Elektromagneten 202, dessen 
Ventil 200 zu vexschieben und den jewefligea Zylinder 25 aaszufehren. Der jeweflige 
Zylinder 25 wird jedoch nicht ansgeMrren, bis der enlsprechende Elektromagnet auch 
ein Signal vom Sensor 34 erhfilt, welches genau bei der Ansgabe eines eanzelnen 
Bandgriffi geschiehL Somit wird der Schnridvorgangdnrch 

oder 62 bereit gestellt und die Operation wird durch den Sensor 34 ausgelfist Der 
jeweilige Zylinder 25 jedoch bleibt so lange ausgefehren wie das Signal des Sensors 61 
oder 62 an den Elektromagneten 202 gesendet wird; das bedeutet, ilber den gesamten 
Zdtmfm, in gri mimtnte Fl^he filC sich vor dem Senior 61 oder 62 befindet 

Per Elektromagnet 202 wild d 63C den Sensor 61 oder 

62 passiert, und der j eweilige Zylinder 25 wird zurCckgezogen. Die Logik des Akti- 
vierens und des Deakdvierens der Zylinder 25 wird durch die Elektromagnete 202 
beibehalten. 

Die Betatigung der Stifte 30 und 31, und insbesondere das zertgesteucrte Aus&hren 
undZurQckaebendexZylrnda 

jeweiKgen Elektromagneten 202 und die sich daraus ergebende Verschiebung der 
jeweiligen Ventile 200 unter Steuerung durch die Sensoren 64 und 65 gesteuert Sobald 
die Vorderfifiche 66A sich vor dem Sensor 64 oder 65 befindet, und solange ein 
beliebiger Bereich der gekrummten Flache 66C vor diesem Sensor 64 oder 65 bleibt, 
sendet dieser ein Signal an den entsprechenden Elektromagneten 202. Solange das 
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Signal von demjewdligea Hektromagneten. 202 fBr den Zylinder 32 des Stifts 30 oder 
31 empfangen wild, ist dieser Elektromagnet 202 aktiviert, das Ventil 200 verschobcn 
und der Zylinder 32 ausgefkhren. Dcr Elektromagnet 202 wild deaktiviert, wenn die 
Ruckfllche 66B den Sensor 64 oder 65 passrert, und der jeweilige Zylinder 32 wird 
znruckgezogeD. 

Per zavor beschriebene erste bzw. zweite Drehmischhifl mit den Hulsen 36 und 36* ist 
jeweils in den Leitnngen 210, 216, 218, 224, 228, 232, 236, 240 und 244 vorgesehen. 
Die Leitung 210 Hefert dieDruckhift an die Untexdnickeizeugungseinrichtungen 51 
und 51' tSbex<fieHQIse36^.DieI^itucgen232, 236,240uod244sindnntderHQlse36 
verbamden und die Lekungen 216, 218, 224 und 228 shad mil der Hulse 3& verbundea 

Im folgenden wird die FunktKmsweise der Vorricfatung 8 unter Bezugnahme auf die 
Figure* 2-5 beschrieben. 

Lasten L kommen an der an Lastweg 1 gelegenen Station 3 tlber eine beliebigc her- 
kflmmliche Eiitrichtung, wie einen BandfSrderer 2, an. Die Lasten L werden entlang 
dan Lastweg 1 mittels Seitenriemen 6 und 7 durch die Station 3 getrieben, welche die 
Lasten L durch die Station 3 bewegen und fahren- Der Hebel 16 der Vorricfrtung 8 ist 
durch die Bremse der Bremsenkopphing 15 derart aosgerichtet und in Position geaal- 
ten, daft er mit einem saner Anne 1 7 oder 1 8 an einerVorderfl&be Aa-LastLangreift. 
Enteprpdtfind <fem dflrgrgtdlt«» A^^^"Tng5^>qgpie1 ist der Hebel 16 im wcsentlichen 
vertikal ausgerichtel In Figur 2 ist der Arm 18 uberdem Lastweg 1 angeordnet Das 
Grifiband T wird von einer Vorratsiolle geliefert und wird von dein Hebel 16 mit der 
nicht Idebenden Seite in Anlage an dear Flachel9desHebelsl6getragen.DasBandT 
wird an die Gleitfiache 19 des Hebels 16 mittels einer Halteeinrichtung gedrudd, die 
L5cher 22 aufwdst, welche mit der Unterdruckerzengungseto 51 oder 5T 
verbunden sind. Die klebende Seite des Bandes T liegt der eingehenden Last L zu- 
gewandtfrei. DerKSiper 21 des Anns 18 befindet sich ebenfells inderausgefitoenen 
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Position, gesteuert dmchdenZyiinder 25 unddiezugeh&ige Sensorvorrichtung 61-63. 
ta edDzelnmistdeTNodcm63 de^positionie^ dafl derjenige do: Sensoren 61 oder 
62, dor dem Zander 25 des Arms 18 zugeordnet ist, dwAnwesenheitde5Nockens63 
eifcsmxL Der Strft 31, der trich auf der der ringphpnrien Last L zngewandten Sehe des 
Hebels 16 befindet, stefat vor, wahrendder Stift30 sich indcr zarOdcgezogenen Stel- 
luiigbefiiKletDieStmfc30uiui31sinder^ 

32 und das Sensorsystem 64 -66 angeordnet Genauer gesagt, ist der Nocken 66 derart 
angeordnet, daB derjenige der Sensoren 64 oder 65, welcherdemZylinder32desStifls 
31 zageoidnet ist, die Aiiwesenhert desNock^ 

Bandes T, der von dem Ann 18 getragen wird und znm Zusammentreffen mit der 
eingenenden Last L posftroniert ist, ist ein UebenderBeteicheinesGTiflsH. 

Wenn die Last L gegen den Arm 18 des Hebels 16 st&Bt, wird der vordere Bereich F 
des Bandes T an die Vorderseite der Last L angeheftet Zur gleichen Zeit wird der 
Hebel 16 an3 seiner wreingestelltoAmgangsposition gedreht. Diese Bewcgung wird 
von dem Sensor 33 erkannt, der die Bremse der elektrischen Bremsenknpplung 15 
deaktiviert und deren Kupplung aktiviert, urn eine Verbindung der Welle 12 mit dem 
Motor 13 (der stets lanft) herzustellen. Die Aktrvienmg der Knpplnng 15 dreht den 
Hebel 16. Infolge dieses anfinglichen Stofles und der nachtblgenden Drelnmg des 
Hebels 16 bewegtsiehfemer die Rflckflache 63B desNockens 63 an dem dem Zyiin- 
der 25 des Arms 18 zngeordneten Sensor61 oder 62 vorbeL SomitwirdderK&per21 
des Anns 18 ummttelbar znrQckgezDgen. 

Bei aktrvierter Kupplung 1 5 wird die Welle 12 gedreht Wahrend dieser Drefaung wird 
das Grif&iand T m einem Absland von der Obe^ 

den Stift 31 geoalten. Auf diese Weise wird erne ScWmife M gehfldet Der Schlanfen- 
j bexedchMenlsrmchtem^ 

I 
i 

i 
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Die Drehgescbwmdiglceit der Welle 12 ist derail eingestellt, daS der Aim 18 sich 
scbnellerbewegtals die Last L eotiflng dsm Lastweg 1. So staBt der Ann 17 gegendie 
Rudneite der I^L,bevorer seme imwesentlid^ 

klebender Bereich des Bandes T befindet sich m diesem Zeitpunkt auf dem Ann 17 
und dieser Badch wild infolge des Anstoflens des Amis 17andieRficksritederDist 
LgeheftetDerSttft31 WvordemAnstaBendes Aims 17 gegendie Last LzurOck- 
gezogen, so daB das Band T frei angebracht wird. Dies wild wiederum durch die 
Position des Nockens 66 gesteuert,nndgen3i^ 

dcmStift31zugeordne^ 

des Hebels 16 urn 180° seme mi weseath^ 

der Sensor 33 die Bremse der Bransenkopplung 15 und stopptdie Drehung des Hebels 
16. Diese Phase ist in Figur 5 allgemein dargestellt Femer wird aoch der Schneid- 


Der Schneidvorgang wird durch. den optischen Sensor 34 aktrviert, nachdem dieser 
erkannt hat, daB em vollstfindiges Griffetock ausgegeben wurde. Femer wild der 
Schneidvorgang in Kombination mit der PosinonserkeimungseimTChlang 35 aktrviert, 
diedenKfirper21 nnddieKHnge23 des Arms 17 aktrviert mristeuerLAndeaai^ 
drBckt der Sensor 61 odex 62 des Zylinders 25 des Anns 17 muB denNocken 63 
erkennen und der optische Sensor 34 imiBd^ 
cri.um^bevordasSclmeidenerfb^ 

Zeitpunkt der Aktrvierung desZybnders 25 des Arms 17. Dieses Sclmeiden erfblgt 
vorzugsweise nnmittelter beim AnstoBen des Anns 17 des Hebels 16 gegen die 
Rflckseite der Last L. Die Lange des Griffe H ist entspiechendden Abmessungender 
LastL gewShlt Der optische Sensor 34 ist einebekanntePhotoril^ 
das Passieren des nicht transparenten, nicht klebenden Bereichs des GrifEbandes T 
erkennt. Altemativ kanu vorgeaehen sein, den Schneidvorgang bei Beendigung der 
180 o -Drehnng des Hebels 16 unter Steuerung lediglich der PosMonserkennungseh*- 
richtursSSzusktrvieien 
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aufireten kSnnen, die Probleme durcfa das Auftreten von UnregdmaBigkeiten im 
Ablauf vemrsachen kdnnen. 

Es sollte beachtet werden, dafi das Oriffband ans einer vorbestimmten Abfolge von 
Grififen bcsteht, die jcwdls dieselbe genaue Lange habea, wSnrend die Lasten L 
^whmal umegebniBige Formcnhaben kflonen. Wenn der Scbaitt mcht genan in der 
Griffebfolge Uegt, kSnnen geringe Abmessungsfehler der Lasten sich fiber die ein- 
zdnen Arbeils^klen addieren mid srihliefflinh zadnem voUstSndigen Vereagea fiTbren, 
p,n «niehas Versagen kann emtreten. wenn em nicjit klebender Bereich der klebenden 
Scite des Bandes T an der Voider- oder der RjBckseite dnerl^Langeheflet werden 
soIL 

FeniexkaimesgescheheD,daBeinFelto 

einem solchen Fall kfinnen eine oder melnro Lasten nwtennteanem Griff veis^ 
oder mit dnem ieblerbaft angebiachten Griff vexseben werden. Wenn jedoch der 
Scbneidvorgang auf die Lange jedes Griffis eingestellt ist, kehrt der Vorgang antoma- 
tisch zumNonnalbetrieb zurfick, ohne daB die Station angebalten und die Vomcbtung 
sen eingestellt werden rrraB. 

Sobald der Sdmeddvargang aktiviertist, wird der pneumatiscbe Zylinder 25 ausgefeb- 
xen. Ln erstea Teil des Hobs wird nur die Klinge 23 aus dem Ann 17 des Hebels 16 
gescboben.DerKfirper21 bleibtindem Arm 17. Somh wird emBandgriffHdurcii die 
Klinge 23 unmittelbar von dem Band T geschnhten, siehe Figur 8. Wabrend des 
zweiten Teils des Hubs des Zylmders 25, werden der Kflrper 21 und die Klinge 23 
zuaammen aus dem Aim 17 geschoben. Infblgedessen wird das bintere Ende B des 
angebractotenGrirSHvoIb^^ 

9. Anders ausgedrQckt wild das bintere Bode B dorch das Ansfebxen des Korpers 21 
wllstandiger gegen die Last L gedrQckt Keser Vorgang wird eme^ dint* die Bewe- 
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gang des Nockens 63 vor demjenigen der Sensoren 61 und 62 gesteuert, der dem 
Zylinder 25 des Anns 17 zugeordnet ist 

Am Ende eincs Arbeitszyklus veifcleiben die Klinge 23 und der Korpcr 21 in der 
ausgefihrenen Position, wie in Figur 9 und Figur 2 dargesteBt Der Ann 1 7 des Hebels 
16 i^mnmaefartlberdCTiLastweg 1 angeordnet und zum Zusammeotrcffcn mit ejner 
nSchsten ankommenden Last L bereit Fic zuvor werden die Klinge 23 und der KQiper 
21 unmittelbarnachde^ 

RflckfiSche 63B des Nockens 63 wild an dan Sensor 61 oder62 des Zylindets 25 des 
Anns 17 vcnbei bewegt Der Ablaaf des nachstaAnfcringw 

beschrieben, aufler dafi der Ann 17 zunachst von der n^chsten Last L angestoBen wird 
und der Ann IS das Anhrmgen des nSchsten Griflfe H vollendet Somit werden die 
Anne 17 und 18 altemierend durch die Lasten L angestoBen* 

Im folgendm wizd ein anderes AusfObrungsbedspiel der erfindungsgemaBea Vor- 
richtung in Zusammenbang mit den Figuren 14-1 8 fonktionsinSBig beschriebea Wie 
zuvor erwahnt, kann die erfindungsgcmaBe Vorricbtong mit einem Hebel arbeiteo, der 
ledigtich einen Ann bat Jedoch mnS die Aniriebse mrichtm i g d en Einzdhebel fitejedes 
Arixring^einesGrife 

Rnhestellung flber dem Lastweg der Last L b efindlichen Aim st66t 

Genauergesagt wird cine Last Lentlang dam Lastv^ 1 zur Station 3 durch Riemea 6 
und 7 derait bewegt, dafi sie gegen den Aim 18 stflfit, der fiber dem Lastweg 1 an- 
geordnet ist In diesem Ausgangszustand sind der KBrper 2 1 des Anns 18 und dessen 
Klinge 23 ausgefehren. Feinerbefindet sicb derStift30inderRlldaiigsstdhmg.Essei 
daraufhingewiesen, daBnnrein dnzalner Stift 30 erfbrderiich ist, da eme voDstandige 
Umdrebung des Amis 18 fur jeden Grifl&nbriogui^svoigang erfarderiich ist Der erste 
Bereich des Bandes T, das heifit der an dem Ann 18 anliegende Bereich F, ist ein 
Hcbender Bereich. Diese Phase ist in Figur 14 dargestellt 
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Warn die Last L an den Aim 18 stSBt, wird der BerrichF des Bandes Tan die Voider- 
sehe der Last L geheftet Zur selben Zeit wild der Aim 18 aus der ursprtlngiichen 
Ruhestellung bewegt, und diese Bewegung wild voa einer (nicht dargestellten) ersten 
Posidonsrakeimungseimidilui^ die dem zuvor beschriebenen Sensor 33 fihnlicfa ist, 
crkannL Diese Bewegung deakdviert die Bremse und aktiviert die Kupplimg 15, urn 
eine Antriehsverbindung zwischen Motor 13 und Welle 12 zu bilderu Das Anstoflen 
leitet die Drehungdes Aims 18 urn 360° em. Diese Phase des Vorgangs ist in Figur 15 
daigestellL 

Nach ungefahr einer haiben Drehung wird der Strft 30 ausgefahren. Dies wird durch 
eine Poatfonsedceamm^micJttiTng gesteuert, die dcqemgen von Figur 24 fflmlich ist, 
mil A*r Ansnahme, daft ™r can einzdner Sensor tn Verbindung mit einem eimrinen 
Nocken erforderlich ist Der einzelne Sensor aktiviert das Vorschieben des pneumati- 
schen Zylinders 32 des Stifts 30. Das Griffband T wird in Abstand von der Obexseite 
der Last ff^fllten, urn ednen Schlanfenbereidi M zu Widen. Der entsprechende Bereich 
des GriflEbands, der den Schlanfenbereicii M bildet, ist em nicht Mebender Bereich der 
klebenden S eite des Griffbandes T. Diese Phase ist in Figur 1 6 dargestellt 

Die Drehgeschwindigfceil der Welle 12 ist derart eingestelh, daB der Aim 18 sich 
schneller bewegt als die Last L auf dem Weg 1. Deshalb stofit die andeie Seite des 
Anns 18 gegen die RDckseite der Last L. Das hintere Ende B des Bandes T, das zu 
diesem Zeilpunkt von Ann 18 getiagen wird, ist ebenfalis ein klebender Bereich. Er 
wird somit an die Last L infolge des StoSes angeheftet Es sei darauf hingewiesen, daB 
derStiftSOvordemAnstoBendesAims 18 gegen die Last L zurOckgezogen wird, urn 
ein ungehindErtes Anbringen des Bandes T an die Last L zu errodglichen. Das Zuruck- 
ziehen ist wiederum dinuh die Sensoreanrichtung und das Deaktivieren des dem Stifi: 30 
zugeordneten pneumatischen Zylinders 32 gesteuert Diese Phase der Operation ist in 
Figur 17 gezeigt 
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Sobald der Ann 18 seine Ruhestelftmg in dem Lastweg 1 wieder emgenammea hat, 
reaktiviext die (nicht dargestellte) erste PoatiopserkeTimmssdnrichtung die Bremse und 
deaktiviert die Kupplung 15, Die Drebung des Anns 18 wird^nritnachemerwllen 
Umdrehgpg von ungefShr 360° gestoppt Diese Phase der Operation ist in Figur 18 
dargestdlt Wffliresad des lefczteren Tefls dieses Ablaufi wild das Band T geschratten, 
wie im fblgenden usher beschrieben. 

Wie zuvor beschrieben, wird der S chneidvorgang durch einen optischen S ensar akti- 
viert, der die Ausgabe oner kompletten Grifflange exketmt. Pernor stellt eine dritte 
Positionsn^ni"T^ T ^^ htlTn S l A ' e der in F *g ur 25 gezeteten Shnlich ist aufler dafl 



Wie zuvot ist der genaue Zeftpmda der Al^^ 

Sensor gesteuert Der Schneidvorgang findet Hblicherweise umrdttdbar nach dem 
AnstoBen des Arms 18 an der Ruckseite der Last L statt, wobei die Lange des Grifife H 
gema^deaAtmiessiingOT 

Schneidvorgang cine anJ&ngliche Bewegung alkin der Klinge 23 an£ der die Jcombi- 
nie^Bewgimg der Klin^ 23 umi des Karpers 21 des Arms 18 folgt DerLeerlauf- 
xnechanismns ermnglicht das anfangliche Schneiden des Bandes T 2um mrTrin e n Griff 
H, der an der Last L angebracht wurde, gefolgt vom vollstandigen Anheften des 
hinteren Endes B an die RQckseite der Last L. Am Eade dieses Arbeitsgangs bleibea 
die Klinge 23 und der Kdrper 21 in der ausgefehrenen Position, und sie sind Sir das 
AnstoBen der nachsten ankommenden Last L bereft. Beide werden wiederum outer 
Steuerung durch die dritte Posidoriserkeimnngseinrichtung i nirmtteThar nach dem 
AnstoBen der nachsten ankommenden Last an den Ann 18 zuruckgezogexL 

En wdteres Ansfubmngsbeispiel dear erWungsgemaBen Vonichtung ist in Figur 19 
dargestellt Das Ausfohrungsbeispiel nach Figur 19 funMoniert im Grunde wie das 
AusfBhningsbeispiel der Figur l,mitder Ausnahme, daB die StOtzstruktur ein wenig 
andersist,umeinebessexeuTSteilb^ 



nureinerderSensoren61 oder 62 vorgesehenist, den Schneidvorgang inBcxehschaft. 
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Einrictang zum Herstellen dues Grifibandes als Teil der Voirichtuog vorgesehen ist, 
das eine Abfolgc etnzelner aiifemandetfolgender Grife aurwrist. Die nachfclgende 
deteillierte Bescbreibung konzeaKriert sicb auf dk Teile, die von denjeragen des zuvor 
beschriebenen AusfOhruagsbeispiels verscbieden and. 

Ahnlichdem Aiisfthrungsbeispiel darFigur 1 bezeichnet, wie inFigur 19 dargestellt, 
L cine Last, die eine einfache Box odor eine beliebige Anzahl andeier Packungen oder 
Artiket sein kann. Die Lasten L werdcn endang einem Lastweg 101 bewegt, der 
beispielsweise eine Anzahl von Mffiauferrollen 105 anfweist, die einen Teil des 
Lastwegs 101 Widen. Ungefihr im Mhtelbereich des Lastwegs 101 der betreffenden 
y^vrrf^hfi^g ist eme Station 103 zum Anbringen von Griffin Hanentlang dem Last- 
wcg 101 bewegte Lasten L voigesehen. Die Station 103 weist im aJlgemeincn erne 
StGtzstruktnr 154nitzweiPfosten 109 undllOautdiezusainnieneineGrifibandlier^ 
ateDmigsvoTrichnu^ 

Wie fed dem vorhergchenden Ausfuhrongsbdspiel werden Griffe H der Vorrichftmg 
10S inFormeiiies Grifia>andes T zugefuhrt. Bei diesem AnsfGhnmgsbeispiel jedoch 
wird das Grifiband voizugsweise aiich in der Station 103 dumb, eine Giifibandher- 
stellinigsvomclitung 155 hergestellt Eine solche Vorricbtung 155 ist bekannt, bei- 
spjelsweiseausdemUS-Paiert^ 
ist.Angenieingesagt,waiKiehdieGriffl)andbersteU^^ 

Uebendes Band in ein Griffband T, bestebend ansaufiananderfcri^endenBandgrifFen, 
um. Dies wild duicb das Anbringen bestmmto 

bandes entiang vonetoanoer beabstandeter Bereiche des Klebebandes eneicht Die 

IJiigejedesGrifeonddesniclnkiebendenBerem^ 

kationentojev^ligcnLastoLba 

Griffbandhen^ungsvorricntung 155 an den Rebel 116 zum Anbringen an die Lasten 
L auf ahnEche Weise wie zuvor beschrieben zugefOhxt. 


i 

i 
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Die Figuren 20-22 zeigen die StQtzstraktur der Vorachtung mil den Pfbsten 1 09 und 
110, die auf decsdben Seite des Lastweges 101 angeozdnet and Die Vorrichtung 108 
gemMB der vorliegraden Erfindnng zum Anbiingen der Bandgriffe an Lasten List in 
bezug auf die beiden Pfbsten 109 und 110 verstellbar angebracht Es sind zwei L- 
Rahmcatttefle 156 und 157 vorgesehen, von denea Tefle gleitend verscfaiebbar in 
Scfalitzea 5 in deal beiden Pfbsten 109 und 1 10 cingreifea. Die b-Rahmenteile 1 56 und 
157 sind ffiif heric5mmKclie Wdse bewegbar in bezug auf die Pfosten 109 und 110 
verstellbar, so daB ifate im wesendichen horizontalen Schenkel in einer horizontalen 
Position iimerhalb eines vorbestimmten Bereichs von dem durcb die MitiMuferrollen 
105 gebiMeten Niveau des Lastweges 101 ent&mt einstellbar sindL FGr dieses Ein- 
stellen und Positionieren wild vcraigswcise ein (nicbt dargestettter) Schneckenmecha- 
nianiisvco^etdermdenPfos^ 109 und llOotoanbdidrigerSteUezwisc^ 
den Rahmenteilen 156 und 157 und ebem andereai stationSren Teil des Stutzrahmens 
der Vorrichtung angeordnet sein kann. Die L-Rabmenteile 156 und 157 and des 
xveitren mitdnander verbunden, so daB sie sich zosammen als einheitliche Struktur 
bewegeiL 

AngetriebeneSetenri^ 

horizontals Scfaenkrin der L-Rahmentefle 156 und 157 nach unten hSngend vor- 
geseben. Herkommliche einstellbare Kleanme dia ni sme n sind zur Herstdlung einer 
solcben verstellbaren Verbindung vorgesehen. So kdnnen die angetriebenen Serten- 
riemen 106 und 107 eatsprechend der Position des Lastwegs 101 und der Brette der 
Last L, die den Lastweg 101 eiitlflngimift, eingestellt werden, 

Femer ist eine Zwiyhfnf^^Tg^^"* 1 voTgesefaen die mit den L-Ratrmcnteilen 1 56 
und 157 veibtmden isL Die Zwischensttttzstaiktur 158 stfttzt femer bewegbar eine 
Wellenstite- und -lagerstoktur 158A, die ibrexseits die Drehwelle 112 uber dem 
Lastweg 1 01 stOtzt Die Stffizr und Lagerstruktur 158A ist vertikal verstellbar mit der 
ZwiscbenstOtzstrnktur 158 flber eine Schneckenanoidnung 160 verbunden, die mit 
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einer Kurbel 159 getrieben werden kann. Die Schnecke 160 ist in axialer Position 
befestigt, so daB erne Drehung dersdben anf einen drebfesten Qewmdebereich der 
Stfllz- undl^gerstraktur 158Aeii^ 

Lagerstruktur 158A enilang der Schnecke 160 zu bewirken. Die Drdiwelle 112 ist 
somftinbeznganfdieMtah^^ 

ihratsefts vert3ffll inbezug auf dm Rest der Stteerinridttmg 154 versteUbar sind, wie 
zuvor envShnt Daduich rind nicht nor die angefciebenen Sertenrienicn 106 raid 107 
hfrp^ntai imri vertilcal emstellbar. sondem audi die DrebweBe 1 12 ist in bezug aaf die 
angetriebenen Sritenriemen 106 und 107 vertikal versteUbar. 

Die Elemente der Drebwelle 112 sind die gleichen wie zuvor in Ziisarnrnenhang mit 
dem Aiisfifixrangsbeispiel von Figur 1 beschriebenen. Ein Hebel 116 mit zwei eatr 
gegeaigpsetztenAimen,diesiA 

ist vorgesehen. Die geeigneten Sensareo, pnetimatische n Verfaiiidungemmd Steuer- 
cyrteme sind ebmfnlk in fihnlkto Weise vnrgeseben. Da die Beschreibung nod die 
Funktion dieser Elemente geaau gleicb dem Vcnhergehendcn sind, werden diese 
Merkmale an dieser Stelle rich! weiter edtotexL 

Vcizngsweise sind die Zwisc^^ 

and die DtehweQe 112 alsEinheitmneine Acfasedrdi^ 

tecbtzndenPfosten 109 nnd 110 imd fiber den Lastweg 101 eistreckL WieinFignr20 

gezdgt,kam dies durch einen Drd^f^ 

Bereidi der Zwischenstruktur 158 anserstrecktunddielib^ 

vertikalen Bereicfader gcmeinsamen Struktur der L-Rahmentefle 156 mid 157 gelagert 

ist Der Drehzapfen 1 90 kann auf hfafrftmmliche Weise an der LagerflScfae befestigt 

sein, beispielsweise duich C-Clqw oderdergleichen, Fetner kann die DrehverWndung 

eineEinrichtungzumVemeg^ 158 inmehrerenPositionenin 

bezag auf die L-Rahmea 1 56 und 157 anfweisen. Eme solcfae VerriegehmgsftiTTrichtiTng 
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kann erne beliebige bekamrte Reibungsverriegelung, Hinkmvemegelung oder der- 
gleichen Mechanismus seln. 

& gmHem Art, eine solche Dreheinstellung zu erziel en, ist in den Figuren 2 1 und 22 
dargesteUt Diese Ait und Weise ist dahingehcnd vorteilbaft, daB die L-Rahmenteile 
156 und 157 nicht nur vertikal in bezug auf den Stutzcahmen 154 verstellbar sind, 
sondern sie sindauch als Einheit urn eine Achse drehbar, die scnkrecht zu den Pfosten 
109 und 110 und fiber den Durtw^ 101 vedfiuftFernersiiKidieSehen^ 106 und 
107ebai6IlsnikdeaL-Rahmenteilen 156und 157 verstellbar. Um dies zu erreichen, 
ist eine Platte 169 betriebsmSBig zwischen den Pfosten 109 und 1 1 0 mid dm L-Rah~ 
menteilea 156 und 157 angeardnet IHe Platte 169 weistElemente 175 und 176 au^dfe 
gleitend verschiebbar in den Scblitzen S der Pfosten 109 und 110 eingesctzt sind. 
Somh ist die Platte 1 69 in bezug zu den Pfosten 109 und 110 durch einen hedcQmm- 
Ifrhrji v^ rrtPillmPf^wnT^nm vertjfal vetstellbar. Die Lr-Rahmertefle 156 und 157 sind 
fcmer mittels edner Verstaikimgsplatte 1 80 verbnnden, die eine Verbindimg zwischen 
den im weseiitlidien vert^^ 

Zwischen der Veretarkungsplatte 180 und der Platte 169 and ean Brehzapfen 182 und 
eineLagerstruktar 170 voigesdjen, so daB die Verstarkungsplatte 180, und damit die 
L-Rahmenteile 156 und 157, um die Platte 169 schwenkhar sind. FemersmdFQhrungs- 
stifle 171 und 172 vorgesehen, die sick von der Verstarkungsplatte 180 erstrecken und 
in Schlitze 173 und 174 da Platte 169 edngreifen. Die Schlitze 173 und 174 bilden die 
Anschlage fQr das Drehen der L-Rahmenteite 1 56 und 1 57 um den Drehzapfen 1 82. 
Die Verstarkungsplatte 180 und die Platte 169 kSnnen auf hsABmmliche Weise in 
Schvvenkpositionen relativ zueinander dnrch eine beliebige bekannte Vetdegelungsein- 
richtung veniegeh werden, die einstOddgmitdemDie^^ 

einem oder beiden Stiften 171 und 172 vorgesehen sein kann. Diese Anor dmmg 
erm&glichi edne Neigung der erfindungsgemaflen Vorricbtung 108, um einem Lastweg 
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101 za folgen, der nicht parallel zu dem Boden veriaufi, auf dem die Vorricbtung 
angeordnet ist 

Die Drebwelle 112 und ihr Antriebsmotor 113, can Riemcn 114 und cine Bremsen- 
knpptung 115 gemaB der vocbergehenden Beschreibung sind sflmtlicb durch die Stfllz- 
und Lageranardnmig 158A derart gestiitzt, dafi sie zusammen bewegbar sind* Ferner 
sind anch die in den Figuren 23-25 dargestelftgn Seasonnecbamsmen an der Drehwel- 
le 112vorgesehea 

Als die Zylinder 132 der Stifie 130 und 131 steuemder Sensor wild ein Sensor v^wenr 
det, der dem in Figur 4 dargestellten und znvor beschriebenen ahnlichist Als Sensor 
2amSteuemderZylirKierim 

desselben, wird ein Sensor verwendet, der dem in Fignr 25 dargestellten und znvor 
beschriebenen Sensor ahnlich isL Zum Steuem des Bremsen-KirpplTOgsmcchani snms 
115 jedoch wird ein Sensonnechanismm gcmafi der Darsrellung in Figur 23 zum 
Steuem des Aktmerens und des Deaknvierens der Kirpplung 115 und des Biemsens 
desselben verwendet 

Der Nocken 168 verwendet zwei AnsStze 168 A und 168B, die von einem emralnen 
mdukriven Sensor 167eikann±wcrden.Diese Sensoreinrichto 
zirvorbesdiiiebenenSenscff 

16 durch eane Diehnng von imgftteHr 180° auslSst In diesem Fall deakrivieren beide 
Ansatze 168Aund 168B, beim Brkennen durch den induktiven Sensor 167, die Kupp- 
lung des Mechanismus 115 und Aktrvieren das Bremsen der Welle 1 12. Wenneme 
LastL gegen den Hebel 116 stdfit, wird der eine derAnsSlze 168 A und 168B, der sich 
immittdbarvor dem induktiven Sensor 167 befindet, an dem Sensor 167 vorbei gedreht 
und die Kupplung des Mechanismus 115 wird aktrviert und die Welle 112 durch den 
Motor 1 13 gedrehL Diese Drehung hah fur ungefihr 180° (360° bei der Varianre mit 
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einem Arm) an, bis der nachste Areata 168A oder 168B sich in eine Position bewegt, 
die dtrekt vox dean induktrven Sensor 167 liegt 

Es sei daraxifhingewiesea, daB jeder der einstellbaren Mechanismen der vorliegendea 
Vorrichtupg motor- oder bandbetrieben sein kann. Ferner ktanen zahlrefche andere 
Arten von Sensormechanismen zum Ausldsen und Steuem der zuvor beschriebenen 
AblSnfe verwendet werdea. 
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Patentanspmchc 

1. Vonichtung zum Anbringen klebender Griffb an erne entiang einem Weg (1) beweg- 
teLast,mit 

- einera Hebel (16) tmt wpnigsfens eroem Arm (1 7; 18) in einer Position Qber dem Weg 

ax 

- einer an dem Hebel (16) vorgesehenen Hatteeufficbtimg zum Tragen ernes Griff- 
bandes (T), das xnit seiner nicht klebendea Seite an dem Ann (17; 18) und mit der 
klebeuden Seite freiliegend an dem Aim (17; 18) des Hebels (16) anliegt, 

- einer Hebelanlrieihseznrichtung (12-15) zum Drehen des Hebels (16), wenn eme auf 
dcmW^(l)bevvegteLast(L)g^endmAnn(17 f 18) des Qber <km Weg (1) befindli- 
chen Hebels (16) stSflt; und 

- einer an dem Hebel (16) vorgesehenen Schneidemricfatung znm Schneiden ernes 
Grrfis (H) von dem GrifEband (T), 

- wobei der Hebel (16) eme Stange mh zwci entgegengesetztea glatten Oleitflgcfaen 
(19)ffrdasGrifiband(T)ist,dieiin^ 

Stance verbunden itnH 

- wobei ein Hanptteil der abgerundeten Enden (20) des Hebels (16) auf Korpern (21) 
ausgetrildet ist, die auf dem HebeL (16) zwischen einer Ruhestellung, in der sie can 
leichtes Glerten des Grrfibandes (T) ennSglicfaen, und einer Anfbiingposhdon bewegbar 
sank in der sie zusammeo.wirioca, urn den van dem GrifEband (T) geschnittene Griff (H) 
an die Rikkseite der Last (L) zn kleben- 
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2. Vomcfatung nach Anspruch 1, be! der der Hebel (16) einen in einer Portion uber 
dem Weg (1) befindEchen Aim (18) anfweist und die Hebelarrtriebseiiirichtiing (12-15) 
doe Drehmg des Hebels (16) urn ungefahr 360° verursacht, wenn eine anf dem Weg 
(1) bewegte Last (L) gegen den fiber dem Weg (1) befindiichen Arm (18) des Hebels 
(16)st6Bt 

3. Vomchrung nach Anspruch 1, bei der der Hebel (16) zwei entgegengesetzte Arme 
(17, 18) anfweist, von denen jeder der Arme (17, 18) abwecfaselnd in einer Position 
tiber dem Weg (1) angecrdnet ist, und die Hebelantriebseiririchfnng (12-15) den Hebel 
(16) um ungefihr 180° dreht, wenn eineauf dem Weg (1) bewegte Last (L) gegen den 
uber dem Weg (1) befindiichen Arm (17; 18) des Hebels (16) stdBt 

4. Vomcfatnng nach einem der Ansprflche 1 bis 3, bei der die Hatteernncbtimg L5cher 

(22) aufweist, die in den Gleitfi^chm (1 9) des Hebels (1 6) ausgebildct und danemd mit 
einer Unterdnickquelle verbunden sind. 

5. Vorriditimg nach einem 1 bis 4, bei der die Sdmeidemrichtung einen 
Griff (H) abschneidet, sobald dieser an die Last (L) geklebt ist 

6. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, bei der die Scimeideiimchtung eine 
in Qaenichtung am SuBexsten Ende der abgerundeten Enden (20) des Hebels (16) fBr 
jedenArm(17; 18) vorgesehece Klinge (23) aafweist, wobei jede Klinge (23) an dem 
Hebel (16) dutch eine etgene pnerirnatische Einrichtung zwischen einer Rnhesteflimg, 
in der sie nicht von dem abgerundeten Ende (20) des Hebels (16) vorsteht, und einer 
Schneidestelhing bewegbar ist, in der sie von dem abgerundeten Ende (20) absteht 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, bei der die pneumatisdie Einrichtung der Klingen 

(23) anch die abgerundeten Enden (20) des Hebels 0 6) durch eine L eeriaufenontanng 
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betatigt, die zuerst die Klinge (23) aus dem abgerundetan Ende (20) herans und an- 
schlieflend den Korper(21) des abgerundeten Endes (20) selbst vorwarts drttckt 

8. Voirichtimg nach Ansprucb 6 oder 7, bei der die pneomatiscbe Emrichtung einen 
pfrgmwfltf crhen TyKnder (25) aufwets^ der rait einem fiTfalhfmmiericn pf (27) verfanndgn 
ist, der fest mit der Klinge (23) verbunden ist und in dnenjcwdligen Sitz (38A) im 
Kdrper (21) des abgerundeten Endes (20) eingreift, wobei der Hammerkopf (27) einen 
Hub innerhalb des Sitzes (38A) anfweist, der dem Vorstehen der Klinge (23) aus dem 
abgerundeten Ende (20) entspricbt, wobei der Hub des pneumatischen Zyiinders (25) 
urn einen Betrag grGBer ist als der Hub des Hammerkopfes (27) in dem Sitz (38A), dcr 
dem Betrag des Vorstefaens des Kdrpets (21) aus dem abgerundeten Ende (20) des 
Hebels (16) entspricht 

der AnsprQche 6 bis 8, bei der die pneuinatisdie EmncfatUEig 
der Klingen (^) dureh (& kombinierte 

wetaher Ann(17; 18) aktrvicrt wcrdennmB, und ernes opiischen Sensors (34) aktiviert 
wild, der dem zugeftthrten Griffband (T) zugewandt ist und edce&nt, wean em voll- 
stflndiger Griff(H) zugefBhrt ist 

1 0, Vorricfatung nach Anspruch 2, mit ciner Sc^fflTfenbUchrngsanordmrng, mit einem 
zurQckzichbaren Stift (30; 31), der an dem Hebel (16) in einer seitiich van der Mrtte 
des Hebels (16) abstehenden Position angebrachtist, \vT>beiderStift (30; 31) von einer 
pneumatischen Einricbtung (32) zwischen einer zuruckgezogenea Position und einer 
vorstebenden Position betatigt ist 

1 1 . Vorxicbtung nach Anspruch 3 mit exnex SchlantenbilduDgsanoidnung, mit einem 
zuruckztehbaren Stift (30; 31) s der an dem Hebel (16) in einer seitiich von der Matte 
des Hebels (16) abstehenden Position angebracht ist, wobei jedex Stift (30; 31) von 
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einer eieenen pneiimatischen Einrichlung (32) zwischen einer 2ur0ckgezogeaen 
Position mid einer vorstehenden Position betatigt ist 

12. Vorrichtnng nach emem der Anspruche 1 his 11, bei der die Hebelantriebsein- 
ricfatung einen Elektromotor (13) imd eine etektrische Brcmserikupplung (15) anfweist, 
die clinch eine Po^tioiiserkezimingseiiirichti^ (33) afctiviert wird, die erkemrt, wenn 
der Hebel (16) durch das Auftrefien der Last (L) bewegt ist 

13. Vomchiung nach einem der Anspiuche 1 bis 12, bei der die Vorrichtnng in g^dten- 
dem Eingriff mit zwei Pfosten (9, 1 0) ist, urn die Hdhe der Vomcfatung in bezug zum 
Lastweg (I) zu verandem. 

14. Vorrichtungnacheine^ 
DrefcweIIeC2)veikeiltist,^ 
ist, die eine Schneclcenanc^ 
zum Weg (1) zu verandenL 

15. Vorrichtnng nach einem der Anspruche 1 bis 14, bei der die Vomchiung zwei 
angetriebene Sedtenriemea (6, 7) anfweist, die gLeitend in zwei vorstehenden Tragem 
enigreif en, um die Breite des Ranms zwischen den angelriebqien Sdtenri emen (6,7) 
zu verandem. 

16. Vorxichtung nach einem der Anspruche 1 bis 15, bei der die Vomchtung inDreh- 
verbindung mit einer gleitend in zwei Pfosten (9, 10) eingrrifeaiden Stutzplatte ist 
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